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L/invention concerne un dispositif de manipulation pour un objet tel 
qu'un ressort helicoTdal, une installation de manipulation pour un tel objet 
et un procede pour manipuler un tel objet. L'objet concerne est un ressort 
helicoTdal ou de maniere generate un objet ayant une forme allongee 

5 ayant tendance, lorsqu'il est dispose en vrac avec des objets similaires, a 
s'enchevetrer avec eux. 

Ainsi, lors de leur stockage, ces objets s'emmelent, cette tendance 
etant encore accrue du fait que ces objets n'ont pas toujours de position 
de repos stable. Par exemple, un ressort helicoTdal a tendance a tourner 

10 sur lui-rheme lorsqull est dispose sur un plan. 

Lorsque I'on souhaite utiliser un objet du type precite, par exemple 
pour le monter dans un ensemble dans lequel il est destine a etre integre, 
il faut d'abord le separer des autres objets avec lesquels il s'est 
enchev§tre. Cette manipulation est fastidieuse et a un impact penalisarit* 

15 sur les couts de production de tels ensembles. 

Le but de Hnvention est de faciliter la manipulation d'objets du type 
precite, en particulier en evitant qulis ne s'enchevetrent entre eux lore de 
leur stockage prealable a cette manipulation. 

Ce but est atteint par le fait que le dispositif comprend un corps 

20 comportant un logement interieur apte a contenir ledit objet, ledit. 
logement presentant au moins une extremite ouverte et une zone* 1 
d'etranglement apte dans un etat stable a retenir ledit objet a Hnterieur 
du corps et a etre deformee pour adopter une configuration deformee 
permettant nntroduction dudit objet dans le logement ou I'extraction dudit 

25 objet hors du logement. 

Ce dispositif permet de faciliter la manipulation de l'objet qull 
contient, puisqu'il suffit a I'utilisateur de deformer la zone d'etranglement 
en appuyant sur la paroi exterieure du dispositif, pour que le dispositif 
puisse recevoir ou liberer l'objet. Bien entendu, apres avoir ete libere, cet 

30 objet peut etre manipule normalement. 

La mise en place de cet objet dans le dispositif et son extraction hors 
de ce dernier sont des manoeuvres simples et rapides. Apres leur 
fabrication, piusieurs objets peuvent etre stockes ensemble en etant 
disposes chacun dans un dispositif selon Hnvention, sans risquer de 

35 s'enchevetrer lors de ce stockage. Ces differents objets peuvent £tre 
aisement extraits de ce stock en vue de leur manipulation ulterieure. 
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Avantageusement, dans sa configuration deformee, ia zone 
d'etranglement est dans un etat instable, de sorte que des lors que la 
sollicitation provoquant la deformation cesse, la zone d'etranglement 
reprend son etat stable. 
5 Ainsi, un objet qui vient d'etre introduit dans le corps du dispositif 

peut y etre maintenu par un simple relachement de cette sollicitation. 

Preferentiellement, le corps a sensiblement une forme allongee et 
tubulaire. 

Ainsi, sa forme est adaptee pour recevoir des objets cylindriques, 
10 comme le sont la plupart des ressorts helicoidaux. 

La zone d'etranglement presente preferentiellement dans son etat 
stable une dimension requite dans une premiere direction. II s'agit 
preferentiellement d'une dimension reduite dans une section transversale 
dudit corps, de sorte que la section interne du logement presente une 
15 variation destinee a maintenir I'objet dans le dispositif en le plaquant au 
moins en partie contre une portion de paroi interne. 

Dans sa configuration deformee, la zone d'etranglement presente 
preferentiellement une section transversale sensiblement circulaire. 

L'invention concerne aussi une installation de manipulation pour un 
20 objet tel que precedemment defini. 

Cette installation se caracterise par le fait qu'elle comporte des 
moyens de maintien d'un tel dispositif et des moyens de sollicitation aptes 
a solliciter ledit dispositif pour deformer ladite zone d'etranglement. 

Ainsi, la manipulation d'objets du type precedemment defini, peut 
25 etre au moins en partie automatisee. L'utilisateur n'a pas a manipuler le 
dispositif pour deformer la zone d'etranglement. 

Llnstallation peut etre employee pour Hnsertion et/ou I'extraction 
d'une pluralite d'objets dans des dispositifs des lors qu'elle comporte des 
moyens de chargement permettant [Introduction d'un objet dans un 
30 dispositif et/ou des moyens de dechargement d'objets permettant 
I'extraction d'un objet hors du dispositif dans lequel ledit objet est loge. 

L'invention concerne aussi un procede pour manipuler un objet tel 
qu'un ressort helicoTdal. 

Ce procede se caracterise par le fait que les etapes suivantes sont 
35 realisees : 
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- on fournit un dispositif de manipulation ayant un corps 
comportant un logement interieur apte a contenir ledit objet, ledit 
logement presentant au moins une extremite ouverte et une zone 
d'etranglement apte dans un etat stable a retenir ledit objet a llnterieur 

5 du corps et a etre deformee pour adopter une configuration deformee 
permettant Hntroduction dudit objet dans le logement ou I'extraction dudit 
objet hors du logement, 

- on deforme la zone d'etranglement pour qu'elle adopte sa 
configuration deformee, 

10 - on introduit la piece dans le corps alors que la zone 

d'etranglement est dans sa configuration deformee, 

- on provoque le retour de la zone d'etranglement dans son 
etat stable dans lequel la piece est maintenue dans le corps. 

Une simple deformation de la zone d'etranglement suffit ainsi a la * 
15 mise en place d'un objet dans un dispositif qui permet une manipulation : 
aisee dudit objet insere. 

De maniere analogue, pour extraire la piece hors du dispositif, on , 
deforme preferentiellement la zone d'etranglement pour qu'elle adopte sa . ; 
configuration deformee. -.v 
20 Dans sa configuration deformee, la zone d'etranglement est £ 

preferentiellement dans un etat instable, de sorte que la zone ; 
d'etranglement retrouve son etat stable des qu'on cesse de la solliciter 
pour la deformer. 

L'invention sera bien comprise et ses avantages apparaftront mieux a 
25 la lecture de la description detaillee qui suit, d'un mode de realisation de 
Invention represents a titre d'exemple non limitatif. 

La description se refere aux dessins annexes sur lesquels : 

- la figure 1 represente une vue en perspective d'un dispositif 
selon l'invention, 

30 - la figure 2 represente une coupe longitudinale du dispositif de 

la figure 1 dans son etat stable selon un premier plan, 

- la figure 3 represente une vue en coupe de la figure 2 selon la 
ligne IIHII, 

- la figure 4 represente une vue en coupe de la figure 2 selon la 
35 ligne IV-IV, 
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- la figure 5 represente une vue en coupe correspondent a une 
coupe de la figure 2 selon la ligne V-V, la zone d'etranglement etant dans 
sa configuration deformee, et 

- la figure 6 represente de maniere schematique une installation 
5 selon Hnvention. 

La figure 1 represente en perspective un dispositif 11 qui comporte 
un corps 10 dont la forme est sensiblement allongee et tubulaire. Ce corps 
10, qui s'etend selon une direction longitudinale Z, est creux de maniere a 
definir un logement interieur 12 sensiblement allonge selon la direction Z. 

10 Le corps 10 presente deux extremites respecbVes 10A et 10B qui sont 
ouvertes de sorte qu'un objet (non represente sur la figure 1) peut etre 
loge dans le logement 12 et peut y €tre introduit ou en etre extrait par 
une de ces deux extremites 10A et 10B. 

La figure 2 represente une coupe longitudinale du dispositif 11 dans 

15 son etat stable selon un premier plan (X, Z). Dans cet etat stable, le 
dispositif 11 est apte a retenir un objet 13 a I'interieur du logement 12. 

En effet, ce dernier comporte une zone d'etranglement 14 qui 
presente dans I'etat stable du dispositif 11 une dimension reduite D14X 
dans une premiere direction X. En fait, comme on le voit egalement sur la 

20 figure 3, la section transversale S14 de la zone d'etranglement 14 est 
reduite dans au moins un plan transversal (X, Y) et au moins dans une 
direction de ce plan, en I'espece la direction X. En I'espece, comme illustre 
sur la figure 2, le long de toute la zone d'etranglement 14, la section Si4 
presente la dimension reduite D14X. 

25 La dimension reduite Di4X est liee a la presence de deux portions 

rapprochees 14A et 14B de la paroi du logement 12 dans la zone 
d'etranglement 14, qui sont opposees selon la direction X. Ces deux 
portions rapprochees 14A et 14B presentent un ecartement Ex selon la 
direction X dont la valeur varie selon que la zone d'etranglement 14 se 

30 trouve dans son etat stable ou dans sa configuration deformee, qui en 
I'espece est un etat instable. En effet, a I'etat stable, cet ecartement Ex 
presente une petite dimension egale a la dimension reduite D14X, tandis 
que dans la configuration deformee, cet ecartement Ex est plus important, 
comme decrit plus en details par la suite. 

35 Le logement 12 presente en outre, dans la zone d'etranglement 14, 

deux portions eloignees 14C et 14D correspondant a deux portions de 
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parois du logement qui sont opposees selon la direction Y. Ces deux 
portions eloignees 14C et 14D presenter* un ecartement EY variable selon 
une direction Y sensiblement perpendiculaire a la direction X, selon I'etat 
dans lequel se trouve le dispositif. Ainsi, cet ecartement Ey presente, dans 
5 I'etat stable, une grande dimension D14Y de longueur superieure a la 
dimension reduite D14X, tandis que dans la configuration deformee, cet 
ecartement Ey est inferieur a D14Y, comme decrit plus en details par la 
suite. 

Les portions rapprochees 14A et 14B et eloignees 14C et 14D sont 

10 situees de maniere symetrique respectivement par rapport aux plans (Y, 
Z) et (X, Z). La figure 4 illustre le dispositif 11 en coupe dans un deuxieme 
plan (Y, Z) sensiblement perpendiculaire au premier plan (X, Z). 

Pour retenir I'objet 13 a Hnterieur du logement 12, la zone 
d'etranglement 14 presente de telles portions de paroi rapprochees 14A et 

15 14B et eloignees 14C et 14D, dans au moins une de ses sections 
transversales Si4. Cependant, pour assurer un bon maintien de I'objet 13 
dans le logement 12, il est preferable, comme illustre sur les figures 2 et 4 
que ces portions 14A a 14D soient presentes dans chaque section 
transversale Si4 de la zone d'etranglement 14, qui s'etend selon un 

20 troncon de la longueur du corps 10 avantageusement situe dans une zone 
centrale 10C de ce corps 10. 

En I'espece, dans I'etat stable, la zone d'etranglement 14 presente. 
une section transversale Si4 en forme d'ellipse dont le petit axe 
correspond a la petite dimension D14X et le grand axe a la grande 

25 dimension D14Y. 

Pour faire passer la zone d'etranglement 14 de son etat stable a sa 
configuration deformee dans laquelle I'objet 13 peut etre introduit dans le 
logement 12 ou extrait hors de ce dernier, il est necessaire que les deux 
portions rapprochees 14A et 14B puissent etre ecartees pour liberer un 

30 espace plus important. Pour ce faire, lesdites deux portions eloignees 14C 
et 14D sont aptes a etre rapprochees pour ecarter lesdites deux portions 
rapprochees 14A et 14B par deformation elastique de la zone 
d'etranglement 14. La configuration deformee etant un etat instable, des 
lors que la pression exercee sur les portions eloignees 14C et 14D est 

35 supprimee, la zone d'etranglement 14 revient a son etat stable. 
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Pour presenter une elasticite suffisante permettant une telle 
deformation de la zone d'etranglement 14 entre ses etats stable et 
instable, il est necessaire que les parois de la zone d'etranglement 14 
soient elastiques. A cette fin, le corps 10 est preferentiellement en matiere 

5 plastique. Le materiau plastique peut etre judicieusement choisi pour 
permettre des deformations elastiques repetees de la zone d'etranglement 
14 permettant d'uuliser un m§me dispositif plusieurs fois. II s'agit par 
exemple de polyoxymethylene (POM). 

En fait, comme illustre sur la figure 5 coupe transversale, une telle 

10 deformation de la zone d'etranglement 14 permet de conformer les 
portions de paroi 14A a 14D selon un cercle de diametre interieur D14 
dont la valeur est comprise entre D14X et D14Y, rendant la section Si4 
sensiblement circulaire et le passage d'un objet 13 possible. 

Lorsque I'objet 13 a manipuler est sensiblement cylindrique de 

15 diametre exterieur Di3 comme illustre sur les figures 2 et 4, il est 
preferable que le diametre D14 de la section transversale de la zone 
d'etranglement dans sa configuration deformee soit superieur ou egal au 
diametre Di3. II s'ensuit que la dimension reduite Di4X doit etre inferieure 
au diametre Di3 et la grande dimension Di4Y doit §tre superieure ou egale 

20 a ce dernier. 

Ainsi, par exemple dans le cas d'un objet 13 de type ressort 
helicoTdal de diametre exterieur Di3 sensiblement egal a 10 mm, on 
choisira un dispositif 11 qui, dans son etat stable, presente une zone 
d'etranglement 14 ayant une petite dimension D14X sensiblement egale a 

25 9 mm et une grande dimension D14Y sensiblement egale a 11,5 mm et, 
dans sa configuration deformee, une section Si4 circulaire de diametre 
D14 sensiblement egal a 11 mm ; I'epaisseur eio du corps 10 de ce 
dispositif 11 etant.par exemple egale a 1 mm. 

La forme exterieure du corps du dispositif pourrait par exemple etre 

30 cylindrique de diametre exterieur sensiblement egal a la grande dimension 
Di4Y majoree de I'epaisseur du corps, auquel cas la zone d'etranglement 
serait masquee dans I'epaisseur de la paroi du corps sans affecter sa 
forme exterieure. 

II peut toutefois etre prevu, comme illustre sur les figures, de mettre 
35 en evidence la zone d'etranglement 14 par une variation du contour 
exterieur du corps 10, de maniere a faciliter Hdentification de la zone a 
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deformer, en particulier lorsque la deformation est realisee manuellement. 
En outre, la variation de la forme exterieure du corps 10 permet de 
conserver une epaisseur constante eio de ses parois sur toute leur 
longueur, ce qui facilite sa realisation, en particulier pour des dispositifs en 

5 materiau plastique obtenus par moulage. 

Ainsi, le corps 10 du dispositif 11 peut par exemple presenter dans 
sa zone centrale 10C, la zone d'etranglement 14 sur une longueur Li4 
correspondant sensiblement au tiers de la longueur totale Lio du corps 10. 
Par exemple pour un ressort 13 de longueur Li3 de longueur sensiblement 

10 egale a 55 mm, on choisira un dispositif 11 de longueur Lio superieure a 
la longueur du ressort, a savoir sensiblement egale a 65 mm presentant 
une zone d'etranglement de longueur L14 sensiblement egale a 20 mm. 

Une variation progressive de la forme exterieure du corps 10 peut 
etre prevue entre la zone d'etranglement 14 et chacune des extremites , 

15 10A et 10B pour rattraper dans le plan (X, Z) I'ecart entre la petite 
dimension Di4X et la grande dimension D14Y, majore de I'epaisseur eio du , 
corps 10. 

Le corps peut ainsi etre symetrique par rapport a sa zone centrale * 
10C ou au contraire, comme illustre sur les figures 1, 2 et 4, etre * 
20 dissymetrique par rapport a la zone centrale 10C. En fait, le corps 10 ' 
represent^ sur les figures 1, 2 et 4 presente a son extremite 10B une .: 
collerette 16 et on distingue, entre ses extremites 10A et 10B, cinq zones 
de sa paroi dont le contour exterieur est particulier. introduction d'un 
objet dans le corps 10 du dispositif 11 illustre se fera preferentiellement 
25 par I'extremite 10B, tandis que I'extraction d'un objet se fera plutot par 
I'extremite 10A, comme decrit en details par la suite. 

Une premiere zone correspond a la zone d'etranglement 14 et forme 
la zone centrale IOC precedemment evoquee. Cette premiere zone 14 
presente done, en section transversale et en etat stable, un contour en 
30 forme d'ellipse tel que precedemment decrit. 

Une deuxieme zone 102 s'etend a partir de cette zone 
d'etranglement 14 centrale vers I'extremite 10A. Une troisieme zone 103 
s'etend a partir de cette deuxieme zone 102 intermediate jusqu'a 
I'extremite 10A. Comme le montre la figure 5, dans cette troisieme zone 
35 103 le corps 10 presente une section transversale S103 sensiblement 
circulate, de diametre D103 constant le long de I'axe Z et sensiblement 
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egal (a I'epaisseur eio pres) a la grande dimension Di4Y. La deuxieme 
zone 102 est une zone intermediaire qui permet de rattraper 
progressivement la difference entre le contour exterieur elliptique de la 
zone d'etranglement 14 et celui, circulaire, de cette troisieme zone 103. 

5 De I'autre cote, une quatrieme zone 104 s'etend a partir de la zone 

d'etranglement centrale IOC, vers 1'extremite 10A presentant la collerette 
16. Une cinquieme zone 105 s'etend a partir de cette quatrieme zone 104 
intermediaire jusqu'a 1'extremite 10A. Le contour exterieur de cette 
cinquieme zone 105 est evase dans le sens allant vers 1'extremite 10A. 

10 Cette cinquieme zone 105 presente une section transversale sensiblement 
circulaire, de diametre Dios qui diminue le long de I'axe Z lorsqu'on se 
rapproche de la zone d'etranglement 14, jusqu'a atteindre une valeur 
egale (a I'epaisseur eio pres) a la petite dimension Dwx. La quatrieme 
zone 104 est une zone intermediaire qui permet de rattraper le contour 

15 exterieur de la zone d'etranglement 14 elliptique vers cette cinquieme 
zone 105 de section circulaire, comme illustre sur les figures 2 et 4. 

Entre sa zone d'etranglement 14 et sa ou ses extremite(s) 
ouverte(s), le logement presente avantageusement une portion qui 
s'evase vers 1'extremite concernee pour faciliter Introduction d'un objet 

20 13 dans le logement 12. En i'espece, il s'agit de la cinquieme zone 105 
precedemment evoquee. 

Le dispositif peut etre utilise pour le maintien et le stockage d'un 
objet de type ressort. Llnsertion et I'extraction s'effectuent de la meme 
maniere en sollicitant la zone d'etranglement par deformation. En fait, il 

25 suffit de compresser le contour de la zone d'etranglement 14 selon au 
moins la deuxieme direction Y (voir figure 3) pour ecarter les deux 
portions rapprochees 14A et 14B en rapprochant les deux portions 
eloignees 14C et 14D I'une de I'autre. Cette operation peut Stre effectuee 
manuellement ou de maniere automatisee a i'aide d'une installation telle 

30 que decrite ci-apres. 

La figure 6 represente de maniere schematique une installation selon 
Hnvention. Cette installation comporte des premiers moyens d'amenee 18 
d'une pluralite de dispositifs 11 et des deuxiemes moyens d'amenee 20 
d'une pluralite d'objets 13. En I'espece, les premiers moyens d'amenee 18 

35 de type connu peuvent par exemple comporter un goulet 18 
preferentiellement incline apte a cooperer avec les dispositifs 11 en les 
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supportant par leur collerette 16. Les dispositifs 11, entrames 
preferentiellement dans leur etat stable par gravitation le long du goulet 
18, sont amenes progressivement en regard des deuxiemes moyens 
d'amenee 20. Lorsque le goulet n'est pas incline, un tapis de type 
5 convoyeur peut etre prevu pour deplacer les dispositifs. 

installation comporte en outre des moyens de maintien d'un 
dispositif 11, de maniere que I'extremite 10B de ce dernier se trouve bien 
en regard des deuxiemes moyens d'amenee 20. Les moyens de maintien 
peuvent par exemple comporter un systeme 22A de blocage en position 

10 de la collerette du dispositif 11, ce systeme 22A pouvant etre forme par 
une butee mobile apte a etre placee en travers du goulet 18 ou a en etre 
eloignee. Des lors qu'un dispositif 11 se trouve dans cette position, sa 
zone d'etranglement 14 peut etre deformee a I'aide de moyens de 
sollicitation 24 aptes a solliciter le dispositif 11. Ces moyens de sollicitation 

15 24 comportent par exemple deux portions de bague semi-circulaires qui 
sont aptes a se resserrer autour du contour exterieur du dispositif 11 dans 
sa zone d'etranglement 14 pour exercer une pression sur les parois 
eloignees 14C et 14D visant a ecarter les parois rapprochees 14A et 14B. 
installation peut comporter des moyens de chargement d'objets 26 

20 permettant Introduction d'un objet, par exemple un ressort helicoTdal 13 
dans un dispositif 11. En I'espece, les moyens de chargement 26 
comportent les premiers 18 et deuxiemes 20 moyens d'amenee, les 
moyens de maintien du dispositif et les moyens de sollicitation 24 precites. 
Lorsque le dispositif comporte deux extremites 10A et 10B ouvertes, telles 

25 que precitees, il est preferable que les moyens de maintien comportent en 
outre des moyens d'obturation momentanee de j'extremite 10A du corps 
10 opposee a celle destinee a llntroduction de I'objet et qui permet 
d'eviter la chute non desiree de I'objet au moment de son introduction 
dans le logement 12 dont la zone d'etranglement 14 est alors ecartee. 

30 Ces moyens d'obturation peuvent etre formes par une piece 22B 

mobile en va-et-vient. Comme indique sur la figure 6, cette piece 22B 
comporte avantageusement une tete de centrage 22B' apte a s'inserer 
dans le corps par Textremite 10A pour centrer le ressort 13, au moins en 
longueur. 

35 Des que le ressort 13 est mis en place, les moyens de sollicitation 24 

sont desactives pour liberer la pression exercee sur la zone d'etranglement 
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14 et le dispositif 11 retrouve son etat stable ; il s'ensuit que le ressort 13 
est maintenu dans le logement 12 du dispositif par Hntermediaire des 
portions rapprochees 14A et 14B. Les dispositifs contenant chacun un 
ressort, peuvent alors §tre stockes et manipules aisement. 

5 Pour permettre une mise en place automatique d'un ressort dans un 

ensemble dans lequel il est destine a §tre integre, installation peut 
comporter des moyens de dechargement d'objets 26 permettant 
I'extraction du ressort helicoTdal 13 hors du dispositif 11. En I'espece, les 
moyens de dechargement 28 comportent les moyens de maintien du 

10 dispositif 11, par exemple, un systeme 23A analogue au systeme de 
blocage en position 22A et les moyens de solicitation 24 precites. 

Lorsque cela est possible, I'ensemble dans lequel le ressort va etre 
integre peut etre positfonne directement en regard de I'extremite 10A pour 
une mise en place directe du ressort 13. Dans le cas contraire, les moyens 

15 de dechargement 28 peuvent en outre comporter des moyens 
d'evacuation 30 de type connu, par exemple une goulotte 30. 

Ainsi, des lors que le dispositif 11 est deforme par les moyens de 
sollicitation 24 pour atteindre son etat instable, le ressort 13 n'est plus 
maintenu dans le logement 12 du dispositif et peut etre recupere pour sa 

20 mise en place dans un ensemble dans lequel il est destine a integrer. 

La partie chargement C de Installation se trouve par exemple sur le 
site de fabrication des pieces 13. Ces pieces 13, disposees chacune dans 
des dispositifs 11, peuvent alors etre transporters jusqu'a un site de 
montage sur lequel se trouve la partie dechargement D de installation. 

25 
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REVENDICATIONS 



1. Dispositif de manipulation pour un objet (13) tel qu'un ressort 
5 helicoYdal, caracterise en ce qull comprend un corps (10) comportant un 

logement interieur (12) apte a contenir ledit objet (13), ledit logement 
(12) presentant au moins une extremite ouverte (10A, 10B) et une zone 
d'etranglement (14) apte dans un etat stable a retenir ledit objet (13) a 
Hnterieur du corps (10) et a etre deformee pour adopter une configuration 
10 deformee permettant (Introduction dudit objet (13) dans le logement (12) 
ou I'extraction dudit objet (13) hors du logement (12). 

2. Dispositif selon la revendication precedente, caracterise en ce 
que dans sa configuration deformee, la zone d'etranglement (14) est dans 
un etat instable. 

15 3. Dispositif selon la revendiqation 1 ou 2, caracterise en ce que : 

ledit corps (10) a sensiblement une forme allongee et tubulaire. 

4. Dispositif selon Tune quelconque des revendications 
precedentes, caracterise en ce que ladite zone d'etranglement (14) : 
presente dans son etat stable une dimension reduite (D14X) dans une - 

20 premiere direction (X). 

5. Dispositif selon I'une quelconque des revendications :? 
precedentes, caracterise en ce que ladite zone d'etranglement (14) ~ 
presente dans sa configuration deformee une dimension reduite (Di4X) 
dans une section transversale (S14) dudit corps (10). 

25 6. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 

precedentes, caracterise en ce que ladite zone d'etranglement (14) 
presente dans sa configuration deformee une section transversale (Si4) 
sensiblement circulate. 

7. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 

30 precedentes, caracterise en ce que la zone d'etranglement (14) presente 
dans son etat stable deux portions rapprochees (14A, 14B) selon une 
petite dimension (D14X) et deux portions eloignees (14C, 14D) selon une 
grande dimension (D14Y), lesdites deux portions eloignees (14C, 14D) 
etant aptes a etre rapprochees pour ecarter lesdites deux portions 

35 rapprochees (14A, 14B). 
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8. Dispositif selon Tune quelconque des revendications 
precedentes, caracteris£ en ce que ledit corps (10) comporte deux 
extremites ouvertes (10A, 10B). 

9. Dispositif selon Tune quelconque des revendications 
5 precedentes, caracterise en ce que ledit corps (10) comporte une 

collerette (16) au voisinage d'au moins une extremite ouverte (10A, 10B) 
dudit corps. 

10. Installation de manipulation pour un objet tel qu'un ressort 
helicoi'dal, caracterisee en ce qu'elle comporte des moyens de maintien 

10 (22A, 22B, 22B' ; 23A) d'un dispositif (11) selon I'une quelconque des 
revendications precedentes et des moyens de sollicitation (24) aptes a 
solliciter ledit dispositif (11) pour deformer ladite zone d'etranglement 
(14). 

11. Installation selon la revendication 10, caracterisee en ce qu'elle 
15 comporte en outre des premiers moyens d'amenee (18) d'une pluralite de 

dispositifs (11) et des deuxiemes moyens d'amenee (20) d'une pluralite 
d'objets (13). 

12. Installation selon la revendication 10 ou 11, caracterisee en ce 
que lesdits premiers moyens d'amenee (18) comportent un goulet (18) 

20 apte a cooperer avec ledit objet (13). 

13. Installation selon I'une quelconque des revendications 10 a 12, 
caracterisee en ce qu'elle comporte des moyens de chargement d'objets 
(26) permettant Introduction d'un objet (13) dans un dispositif (11). 

14. Installation selon I'une quelconque des revendications 10 a 13, 
25 caracterisee en ce qu'elle comporte des moyens de dechargement d'objets 

(28) permettant I'extraction d'un objet (13) hors du dispositif (11) dans 
lequel ledit objet (13) est loge. 

15. Procede pour manipuler un objet (13) tel qu'un ressort 
helicoi'dal, caracterise en ce que les etapes suivantes sont realisees : 

30 - on fournit un dispositif de manipulation (11) ayant un corps 

(10) comportant un logement interieur (12) apte a contenir ledit objet 
(13), ledit logement (12) presentant au moins une extremite ouverte 
(10A, 10B) et une zone d'etranglement (14) apte dans un etat stable a 
retenir ledit objet (13) a I'interieur du corps (10) et a §tre deformee pour 

35 adopter une configuration deformee permettant rintroduction dudit objet 
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(13) dans le logement (12) ou I'extraction dudit objet (13) hors du 
logement (12), 

- on deforme la zone d'etranglement (14) pour qu'elle adopte 
sa configuration deformee, 

5 - on introduit la piece (13) dans le corps (10) alors que la zone 

d'etranglement (14) est dans sa configuration deformee, 

- on provoque le retour de la zone d'etranglement (14) dans 
son etat stable dans lequel la piece (13) est maintenue dans le corps (10). 

16. Procede selon la revendication precedente, caracterise en ce 
10 que pour extraire la piece (13) hors du dispositif (11), on deforme la zone 

d'etranglement (14) pour qu'elle adopte sa configuration deformee. 

17. Procede selon la revendication 15 ou 16, caracterise en ce que 
dans sa configuration deformee, la zone d'etranglement (14) est dans un 
etat instable. 
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